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5 "Precede et dispositif de capture d'une image grand champ et d ! une 

region d'interet de celle-ci" 

Uinvention se rapporte a un procede et un dispositif de capture, et 
10 eventuellement de visualisation et de traitement, d'une image grand champ, par 
exemple de type panoramique. 

Elle vise plus particulierement un procede et un dispositif pour capturer ou 
visualiser une region d'interet d'une telle image, cette region d'interet ayant une 
resolution bien sup^rieure a celle de ladite image. 
15 L'invention trouve des applications, et ce de fagon non limitative, dans des 

dispositifs de traitement d'image, des dispositifs de surveillance ou de 
telesurveillance, et dans des systemes d'observation embarques dans des 
vehicules ou des robots en mouvement. 

Un tel procede peut notamment etre utilise pour explorer une image grand 

."■ . 

20 champ en faisant "glisser" la region d'interet. observee, et effectuer notamment 
des zooms ou des detections sur ces regions d'interet. c 

I 

II est deja connu des precedes et des dispositifs d'affichage et fde 
traitement d'image panoramiques etde portions de telles images. .7- 

Ces precedes connus concernent plus particulierement des methbdes 
25 logicielles ou de traitement mathematique pour corriger les distorsions ou 
retarder les aspects de granulosity qui apparaissent lors du grossissement d'une 
portion d'usage panoramique obtenue avec un objectif k grand champ (en 
anglais "fish-eye"). 

Le document US 5 185 667 decrit, en particulier, ('utilisation de differentes 
30 fonctions mathematiques pour corriger les distorsions dans une region d'interet 
d'une image panoramique. 

De fagon similaire, le document FR 2 827 680 propose une m&hode 
consistant a dilater I'image panoramique projetee sur un capteur d'image 
rectangulaire et un objectif fish-eye adapte a deformer les images par 
35 anamorphose. 

Enfin, le document US 5 680 667 decrit un systeme de teleconference 
dans lequel une portion d'une image panoramique correspondant au participant 



1er depot 



2 



10 



15 



20 



25 



30 



35 



ayant la parole a un moment donne, et selectionnee automatiquement, est 
corrigee electroniquement avant transmission. 

En resume, les differents precedes et dispositifs analyses ci-dessus 
utilisent des methodes de traitement numerique d'une image panoramique pour 
fournir un agrandissement d'une region d'interet de celle-ci. 

Ces methodes presentent toutes I'inconvenient que le degre de resolution 
de la portion d'image selectionnee est limite par la resolution de I'objectif "fish- 
eye" d'acquisition de i'image panoramique. 

L'invention vise a palier cet inconvenient. 

A cet effet, et selon un premier aspect, l'invention concerne un dispositif 
de capture d'une image acquise par un systeme optique grand champ 
fournissant un premier faisceau lumineux correspondant a ce grand champ. Ce 
dispositif comporte : 

- des moyens de selection d'un deuxieme faisceau lumineux, a partir du 
premier faisceau, le deuxieme faisceau correspondant a un champ reduit de ce 
grand champ et etant representatif d'une region d'interet quelconque de cette 
image ; et 

- une premiere camera adaptee a capturer le deuxieme faisceau. 

Ainsi, la premiere camera ne capture que les seuls rayons du deuxieme 
faisceau lumineux correspondant a la region d'interet de I'image grand champ. 

La resolution de cette region d'interet est ainsi fixee par la resolution de la 

£^iu:e_ci^^ 



L'invention permet ainsi d'observer une region d'interet d'une image grand 
champ avec une resolution bien superieure a celle disponible avec les dispositifs 
et precedes connus jusqu'alors. 

Dans une premiere variante dans laquelle la premiere camera est mobile, 
les moyens de selection competent des moyens de positionnement de cette 
premiere camera, dans une position telle qu'elle report le deuxieme faisceau. 

Dans une deuxieme variante dans laquelle la premiere camera est fixe, 
les moyens de selection component des moyens de deviation adaptes a devier 
le deuxieme faisceau en direction de la premiere camera. Ces moyens de 
deviation peuvent notamment etre constitues par un prisme, un miroir ou tout 
systeme de diffraction mobile en rotation dans le premier faisceau. 
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5 Ces deux variantes de realisation permettent ainsi de capturer, avec une 

haute resolution, une region d'interet d'une image grand champ, sans qu'il soit 
necessaire de deplacer la premiere camera dans tout ce grand champ. En 
supposant par exemple que le grand champ corresponde a un demi-espace 
(180°) et que le coefficient de reduction defini par le rapport entre le grand 
10 champ et le champ reduit soit 6gale a dix, il suffit de deplacer la premiere 
camera (ou les moyens de deviation) d ! un angle de 18° pour couvrir tout le demi- 
espace avec la premiere camera. 

On obtient ainsi un dispositif de capture particulierement rapide. 
Fort avantageusement, lorsque ce dispositif de capture est embarque 
15 dans un vehicule ou un robot, I'encombrement exterieur de ce dispositif de 
capture correspond a la seule optique du systeme optique fixe grand champ. 
Cette caracteristique est particulierement importante lorsque le dispositif est 
installe dans des aeronefs aux fortes contraintes aerodynamiques. 

Preferentiellement, la premiere camera comporte un dispositif de zopm 
20 optique permettant de definir Petendue angulaire de la region d'interet. & 

Dans un mode prefere de realisation, le dispositif selon invention 
comporte en outre des moyens pour dupliquer le premier faisceau en un premier 
faisceau duplique et une deuxieme camera pour capturer I'integralite du prernjer 
faisceau duplique. 

25 Dans une premiere variante de ce mode prefere de realisation, le 

dispositif de capture selon I'invention comporte un poste de visualisation 
permettant de visualiser Timage grand champ dans son ensemble capturee par 
la deuxieme camera, ce poste de visualisation etant situe a proximite de moyens 
de commande des moyens de selection permettant de definir la region d'interet 

30 II est alors possible de positionner la premiere camera dans le deuxieme 

faisceau correspondant a la region d'interet, sous controle de Timage grand 
champ dans son ensemble, et de commander le zoom optique a partir de ce 
poste de visualisation. 

Ainsi, I'observateur peut agrandir une portion de I'image panoramique 

35 depuis ie poste de visualisation, par exemple a ('aide d'une manette ou d'un 
joystick, la resolution de la region d'interet etant definie par les caracteristiques 
de la premiere camera. 
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Dans une deuxieme variante de ce mode prefere de realisation, le 
dispositif de capture selon l'invention comporte des moyens de traitement 
d'image de I'image grand champ capturee par la deuxieme camera, ces moyens 
de traitement etant adaptes a detecter un mouvement et/ou une variation de 
I'intensite lumineuse dans cette image et a commander les moyens de selection 
de la region d'interet en fonction du resultat de cette detection. 

Cette variante de realisation est particulierement adaptee aux applications 
de surveillance ou de detection d'intrusion. 

Dans une variante de realisation, principalement aux fins militaires, le 
systeme optique et la premiere camera sent aptes a capturer les premier et 
deuxieme faisceaux lumineux dans le domaine de I'infrarouge. 

Selon un deuxieme aspect, la mention concerne un procede de capture 
d'une image acquise par un systeme optique grand champ foumissant un 
premier faisceau lumineux. Ce procede comporte : 

- une etape de selection d'un deuxieme faisceau lumineux, a partir du 
premier faisceau, le deuxieme faisceau correspondant a un champ reduit dudit 
grand champ et etant representatif d'une region d'interet quelconque de cette 
image ; et 

- une etape de capture du deuxieme faisceau avec une premiere camera. 
L'invention vise aussi un systeme de capture d'une image couvrant un 

espace a 360°, ce systeme de capture comportant deux dispositifs de capture 
^s_qu^jjecritej^ 

optiques de ces dispositifs de capture etant aptes a couvrir un demi-espace. 

Les avantages du procede de capture et du systeme de capture etant 
identiques a ceux du dispositif de capture decrit precedemment, ils ne seront pas 
rappeles ici. 

D'autres aspects et avantages de la presente invention apparaTtront plus 
clairement a la lecture de la description d'un mode particulier de realisation qui 
va suivre, cette description etant donnee uniquement a titre d'exemples non 
limitatifs et faite en reference aux dessins annexes sur lesquels : 

- la figure 1 represente un dispositif de capture conforme a l'invention 
dans un mode prefere de realisation ; 



5 

5 - la figure 2 represente un dispositif de capture conforme a I'invention 

dans un autre mode de realisation ; 

- la figure 3 represente a plus grande echelle les espaces observes par 
chacune des cameras du dispositif dans le mode de realisation de la figure 1 ou 
2 ; 

•0 - 'a figure 4 represente les principals etapes E5 a E90 d'un procede de 

capture selon I'invention dans un mode prefere de realisation ; et 

- la figure 5 represente un systeme de capture couvrant un espace a 360° 
conforme a I'invention dans un mode prefere de realisation. 

En reference notamment a la figure 1, on a represente par la reference 1 
15 un systeme optique grand champ d'axe 2, en soi connu, monte dans une 
ouverture 2 d'une paroi 3. La paroi 3 peut etre le carter d'un dispositif de prise 
d'image ou la paroi d'une carlingue d'avion, ou le plafond d'un local a surveiller. 

Dans I'exempie decrit ici, le systeme optique grand champ 1 est constitue 
d'un afocal de grossissement angulaire inferieura un. ... f . 

20 Ce systeme optique 1 foumit un premier faisceau lumineux 4 coaxial a 

I'axe Z. Dans le premier faisceau lumineux 4, est dispose un duplicateu.r-.5 qui 
reflechit le premier faisceau 4 dans une direction Y, de preference 
perpendiculaire a I'axe Z afin de generer un premier faisceau duplique 6 d'axe Z. 
Dans le premier flux lumineux 4 d'axe X, en aval du duplicateur 5 est 
25 disposee une premiere camera numerique mobile 20, dont I'objectif 21 ne 
capture qu'un deuxieme faisceau lumineux etroit 4' a partir du premier faisceau 
lumineux 4. 

Cette premiere camera 20 est equipee d'une matrice 22 d'elements 
photosensibles a transfert de charge connus sous i'acronyme CCD et de moyens 
30 23 pour generer et delivrer un train de premiers signaux electriques 24. 

Ces premiers signaux 24 sont ensuite transmis par ondes hertziennes ou 
infrarouges, ou par des cables, vers au moins un poste d'observation, decrit 
ulterieurement dans le present memoire, au moyen d'un emetteur-recepteur 15, 
equipe d'un dispositif de multiplexage. 
35 Coaxialement a I'axe Y, est disposee une deuxieme camera numerique 

fixe 10, dont I'objectif 1 1 capture latotalite du premier faisceau 6 duplique. 
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5 Cette deuxieme camera 10 est egalement equipee d'une matrice 12 

d'elements photosensibles a transfert de charge et des moyens 13 pour generer 
et delivrer un train de deuxiemes signaux electriques 14 representatifs de I'image 
panoramique captee par la premiere camera 10. 

Ces deuxiemes signaux electriques 14 sont transmis vers le poste 
10 d'observation par I'emetteur reception 15. 

A part leurs objectifs 11 et 21, les deux cameras 10 et 20 peuvent etre 
identiques. En particulier, le nombre de pixels definis par les matrices 21 et 22 
d'elements photosensibles peuvent etre identiques. Les images ou photos de 
taille identique que Ton peut obtenir a partir des deux trains de signaux 14 et 24 
ont alors la meme resolution. 

Ces trains de signaux 14 et 24, emis par I'emetteur-recepteur 15 sont 
recus au poste d'observation par le bloc reception d'un deuxieme emetteur- 
recepteur 30, egalement equipe d'un dispositif de multiplexage. 

Les trains des deuxiemes signaux 14', equivalents aux trains des 
deuxiemes signaux 14, recus par le deuxieme emetteur-recepteur 30 sont traites 
par un dispositif electronique 40 de traitement deformations et de distorsions 
d'image qui foumit a une memoire 41 les donnees representatives de I'image 
grand champ 42 capturee par la deuxieme camera 10. 

Cette image grand champ 42 est affichee sur un ecran 43, et les donnees 

de I'image 42 peuvent etre archivees sur un support 44 pour une visualisation 
ulterieure. 



De la meme maniere, les trains des premiers signaux 24', equivalents aux 
trains des premiers signaux 24, recus par le deuxieme emetteur-recepteur 30 
sont traites par un deuxieme dispositif electronique 50 de traitement 
d'informations et de distorsions d'image qui foumit a une deuxieme memoire 51 
les donnees representatives de la region d'interet 52 capturee par la premiere 
camera 20. 

Cette region d'interet 52 est affichee sur un deuxieme ecran 53, et les 
donnees de cette region d'interet 52 peuvent etre avantageusement affichees 
sur un deuxieme support 54, afin de pouvoir etre visualisees ulterieurement. 

Les dispositifs electroniques 40 et 50 peuvent avantageusement etre 
remplaces par un micro-ordinateur du commerce comportant des logiciels de 
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5 traitement des distorsions d'image inherentes aux prises de vue par des objectifs 
grand champ, tels que ceux connus dans Petat de la technique. 

La region d'interet 52 de Timage grand champ 42 peut aussi etre incrustee 
dans Timage grand champ 42 et affichee sur le meme ecran que celui servant a 
I'affichage de Timage grand champ, sans sortir du cadre de I'invention. 
10 Au poste d'observation, est egalement prevu un dispositif de navigation 60* 

dans Timage grand champ 42. 

Ce dispositif de navigation 60 peut par exemple comporter un joystick 
pour positionner un curseur 61 dans Timage grand champ 42 affichee sur Tecran 
43. 

is La position du curseur 61 definit les coordonnees angulaires 9x, 6y de la 

region d'interet 52 de Timage grand champ 42 que Tobservateur veut voir 
visualiser sur le deuxieme ecran 53 et filmer par la premiere camera 20. 

Preferentiellement, les coordonnees x et y definies par le dispositif de 
navigation 60 sont delivrees au deuxieme dispositif electronique 50, afin que r ,«ce 
20 dernier puisse traiter correctement les distorsions de Timage prise 'par^la 
premiere camera 20. * 

Ces coordonnees angulaires 9x, 9y sont egalement fournies a *un 
dispositif 63 qui delivre au deuxieme emetteur-recepteur un premier train de 
signaux 64x representatifs de la valeur Ox et un deuxieme train de signaux 64y 
25 representatifs de la valeur 9y. 

Les signaux 64x et 64y sont emis par le deuxieme emetteur-recepteur 30 
et regus par Temetteur-recepteur 15 du dispositif de prise d'image. 

Le premier train de signaux 64x\ equivalents au premier train de signaux 
64x et regu par Temetteur-recepteur 15 est delivre a un organe de commande 70 
30 d'un premier moteur electrique 71 qui permet de faire pivoter la premiere camera 
20 autour de Taxe X pour capturer le champ de vue reduit correspond au 
deuxieme faisceau 4\ 

De la meme maniere, le deuxieme train de signaux 64y\ equivalents au 
deuxieme train de signaux 64y, regu par Temetteur-recepteur 15, est delivre a un 
35 deuxieme organe de commande 72 d'un deuxieme moteur electrique 73 qui 
permet de faire pivoter la premiere camera 20 dans le premier faisceau lumineux 
4 autour de Taxe Y. 
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Les rotations autour des axes X et Y de la premiere camera 20 permet de 

selections le deuxieme faisceau lumineux 4« capture par la premiere camera 
20. 

Bien entendu, les deplacements de la premiere camera 20 correspondent 
evidemment aux coordonnees angulaires dans I'image grand champ 42 affichee 
sur I'ecran 43. • - 

II est a noter que les coordonnees angulaires 6x et 0y de I'image grand 
champ 42 correspondent a un angle de vision voisin de 180° du champ observe, 
alors que les deplacements angulaires 9x et By de ia premiere camera 20 dans 
le premier faisceau lumineux 4 sont tres faibles. 

Cette disposition permet a la premiere camera 20 de se positionner tres 
rapidement dans la position (0x, 9y) choisie par Tobservateur, et de capturer le 
deuxieme faisceau lumineux 4' correspondant a la region d'interet 52 de I'image 
grand champ 42 qui donnera naissance a la region d'interet 52 de bonne 
resolution. 

Avantageusement, ainsi que cela est montre sur la figure 1 , est associe 
au dispositif de navigation 60 un dispositif d'affichage de I'etendue angulaire 80 
de la region d'interet 52 a afficher sur I'ecran 53. 

[-•information correspondante est delivree a un dispositif electronique 81 
qui genere des signaux correspondants 82, emis par le deuxieme emetteur 30 et 
recus par le premier emetteur-recepteur 1 5 du dispositif de prise de vue. 

^-^ a -^-™^^ 

commande 83 d'un zoom optique de la premiere camera 20. 

La region d'interet 52 affichee sur le deuxieme ecran 53 sera ainsi plus ou 
moins grossie en fonction du reglage du zoom optique tout en conservant la 
meme resolution. 

II est ainsi possible de visualiser des details de I'image grand champ 42 
avec une grande precision. 

Dans un autre mode de realisation, le dispositif de capture comporte des 
moyens de traitement d'image (par exemple logiciels) adaptes a detecter un 
mouvement et/ou une variation de I'intensite lumineuse dans I'image grand 
champ 42 et a commander les moyens de selection en fonction du resultat de 
cette detection. 
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5 Ces moyens de traitement cPimage sont connus de Phomme du metier et 

ne seront pas decrits ici. lis sont notamment aptes a effectuer des operations 
classiques de segmentation et de reconnaissance de forme. 

La figure 2 represente un dispositif de capture conforme a I'invention 
dans un autre mode de realisation. 
io Le systeme d'observation, identique dans ce mode de realisation a celui 

decrit en reference a la figure 1 , n'est pas represente sur la figure 2. 

Dans ce mode de realisation, la premiere camera 20 est fixe, et le 
deuxieme faisceau 4' est devie, en direction de cette premiere camera 20, par un 
prisme 100 en rotation autour de I'axe Y. 
is Dans d'autre modes de realisation non representes ici, le prisme 100 peut 

etre remplace par un autre moyen de deviation, et notamment par un miroir, ou 
tout autre systeme de diffraction connu de Phomme de Tart. 

La figure 3 montre le champ de vision reduit 90 qui donne naissance au 
deuxieme faisceau lumineux 4' capture par la premiere camera 20, et le grand 
20 champ de vision 91 capture par la deuxieme camera 10. 

.La figure 4 represente Ies principalis etapes E5 a E90 d'un procede de 

* <• 

traitement selon I'invention dans un mode prefere de realisation. 

Au cours d'une premiere etape E5, on acquiert une image grand ch#mp 
42 avec un systeme optique grand champ 1 fournissant un premier faisceau 
25 lumineux 4. 

Cette etape E5 d'acquisition est suivie par une etape E10 au cours de 
laquelle on duplique le premier faisceau lumineux 4. 

Cette duplication peut, par exemple, etre obtenue en utilisant un 
duplicateur 5 tel que decrit brievement en reference a la figure 1 . 
30 Uetape E10 de duplication est suivie par une etape E20 au cours de 

laquelle on capture I'integralite du premier faisceau duplique 6. Cette etape E20 
de capture du premier faisceau duplique 6 est, par exemple, effectuee en 

■ 

utilisant la deuxieme camera 1 0 decrite precedemment. 

Dans le mode de realisation decrit ici, I'etape E20 de capture du premier 
35 faisceau duplique 6 est suivie par une etape E30 de visualisation sur un poste de 
visualisation, constitue par exemple par un ecran 43, de ('image grand champ 42 
obtenue a partir du premier faisceau duplique 6, par la deuxieme camera 10. 
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Cette etape E30 de visualisation est suivie par un ensemble d'etapes E40 
a E70 de selection d'un deuxieme faisceau lumineux 4' a partir du premier 
faisceau lumineux 4. 

Plus precisement, au cours d'une etape E40, on positionne un curseur 61 
dans I'image grand champ 42 affichee sur I'ecran 43. 

- Le depiacement de ce curseur peut par exemple etre effectue au moyen 
d'un joystick. 

Quoi qu'il en soit, la position du curseur 61 definit ainsi des coordonnees 
angulaires 9x, 9y d'une region d'interet 52 de I'image grand champ 42 que 
I'obseivateur veut visualiser par exemple sur un deuxieme ecran 53. 

L'etape E40 de positionnement du curseur 61 est suivie par une etape 
E50 de positionnement de la premiere camera 20, de facon a ce qu'elle capture 
un deuxieme faisceau 4' correspondant a la region d'interet 52 selectionnee au 
cours de l'etape precedente. 

L'etape E50 de positionnement de la premiere camera 20 est suivie par 
une etape E60 de selection, a partir du poste de visualisation, de I'etendue 
angulaire de la region d'interet 52 a afficher sur I'ecran 53. 

L'etape E60 de selection de I'etendue angulaire est suivie par une etape 
E70 au cours de laquelle on regie ce zoom optique de la premiere camera 20 en 
fonction de I'etendue angulaire precitee. 

L'etape E70 de reglement du zoom optique est suivie par une etape E80 
^H^yig^eJac|uejle_on_capture le deu xieme f a ,sr. aa ,, 4 > ^rr^^^^^ 
position et I'etendue angulaire de la region d'interet 52. 

L'etape E80 de capture du deuxieme faisceau 4' est suivie par une etape 
E90 au cours de laquelle on affiche la region d'interet 52 par exemple sur I'ecran 
53, ou en incrustation dans I'ecran 43 d'affichage de I'image panoramique 42. 

L'etape E90 d'affichage de la region d'interet 52 est suivie par l'etape E40 
de positionnement du curseur 61 deja decrite. 

Dans un autre mode de realisation, l'etape E20 de capture du premier 
faisceau duplique est suivie par une etape de traitement d'image de I'image 42 
grand champ visant a detector dans cette image grand champ un mouvement ou 
une variation de I'intensite lumineuse. 



II 

5 Cette etape de traitement damage permet ainsi de determiner 

automatiquement, les coordonnees angulaires 8x, 0y d'un region d'interet, et non 
pas au moyen du curseur 61 tel que decrit precedemment. 

Dans une autre variante de realisation, au lieu de deplacer la premiere 
camera 20 (etape E50), on fait pivoter, en fonction des coordonnees angulaires 
•10 8x, 0y, des moyens de deviation pour devier le deuxieme faisceau 4' en direction 
de la premiere camera 20. 

La figure 5 represente un systeme de capture couvrant un espace a 360° 
conforme a invention dans un mode prefere de invention. 

Ce systdme de capture comporte deux dispositifs de capture A et A' tels 
15 que decrits precedemment en reference aux figures 1 ou 2, agences tete beche. 

* 

Dans ce mode de realisation, les systemes optiques 1 et V des deux 
dispositifs de capture A et A' sont aptes a couvrir plus d'un demi-espace, 
respectivement representes par les parties hachurees H et H'. 

L'homme du metier comprendra aisement que les parties hachurees Rlet 
20 R2 sont des zones de recouvrement capturees par les deux dispositifs A et A'. ; > 



25 
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REVENPICATIQMS 

1 - Dispositif de capture d'une image (42) acquise par un systeme optique 
(1) grand champ fournissant un premier faisceau lumineux (4) correspondant a 
ce grand champ, caracterise en ce qu'il comporte : 

- des moyens de selection d'un deuxieme faisceau lumineux (4 1 ) a partir 
dudit premier faisceau (4), le deuxieme faisceau (4') correspondant a un champ 
redurt dudit grand champ et etant represents d'une region d'interet (52) 
quelconque de ladite image (42) ; et 

- une premiere camera (20) adaptee a capturer ledit deuxieme faisceau 

(4'). 

2 - Dispositif de capture selon la revendication 1 , caracterise en ce que 
ladite premiere camera (20) etant mobile, lesdits moyens de selection 
comportent des moyens de position nement (60, 61, 71, 73) de ladite premiere 
camera (20), dans une position (9x, 8y) telle qu'elle recoit ledit deuxieme 
faisceau (4*). 

3 - Dispositif de capture selon la revendication 1, caracterise en ce que 
ladite premiere camera (20) etant fixe, lesdits moyens de selection comportent . 
des moyens de deviation adaptes a devier ledit deuxieme faisceau (4') en 
direction de ladite premiere camera (20). 

4 - Dispositif de capture selon la revendication 3, caracterise en ce que 
!?^!ts™^ 

de systeme de diffraction, mobiles en rotation dans ledit premier faisceau (4). 

5 - Dispositif de capture selon I'une quelconque des revendications 1 a 4 
caracterise en ce que la premiere camera (20) comporte un dispositif de zoom 
optique permettant de definir I'etendue angulaire de ladite region d'interet (52). 

6 - Dispositif de capture selon I'une quelconque des revendications 1 a 5, 
caracterise en ce qu'il comporte en outre : 

- des moyens (5) pour dupl.quer ledit premier faisceau lumineux (4) en un 
premier faisceau duplique (6) ; et 

- une deuxieme camera (10) adaptee a capturer I'integralite dudit premier 
faisceau duplique (6). 
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5 7 - Dispositif de capture selon la revendication 6, caracterise en ce qu'il 

comporte en outre un poste de visualisation (43) de ladite image (42), ledit poste 
de visualisation etant situe a proximite de moyens de commande (83) desdits 
moyens de selection. 

8 - Dispositif de capture selon la revendication 6, caracterise en ce qu'il 
10 comporte des moyens de traitement d'image de ladite image (42) adaptes a 

detecter un mouvement et/ou une variation de I'intensite lumineuse dans ladite 
image (42) et a commander lesdits moyens de selection en fonction du resultat 
de ladite detection. 

9 - Dispositif de capture selon Tune quelconque des revendications 1 a 8, 
15 caracterise en ce que ledit systeme optique (1) et ladite premiere camera (10) 

sont aptes a capturer lesdits premier et deuxieme faisceaux lumineux (4, 4') 

r 

dans le domaine de Tinfrarouge. 

10 - Procede de capture d'une image (42) acquise par un systeme optique 

(1) grand champ fournissant un premier faisceau lumineux (4), caracterise. eo,ce 

■ .>»■ 

20 qu'il comporte : 

- une etape (E40, E50, E60, E70) de selection d'un deuxieme faisceau 

lumineux (4'), a partir dudit premier faisceau (4), le deuxieme faisceau .-(4') 

correspondant a un champ reduit dudit grand champ et etant representatif d'une 

region d'interet (52) quelconque de ladite image (42) ; et 
25 - une etape (E80) de capture dudit deuxieme faisceau (4') avec une 

premiere camera (20). 

11 - Procede de capture selon la revendication 10, caracterise en ce que 
ladite premiere camera (20) etant mobile, on positionne (E50), au cours de ladite 
etape de selection (E50, E70), ladite premiere camera (20), dans une position 

30 (8x, 8y) telle qu'elle re?oit ledit deuxieme faisceau (4 l ). 

12 - Procede de capture selon la revendication 10, caracterise en ce que 
ladite premiere camera (20) etant fixe, on utilise, au cours de ladite etape de 
selection, des moyens de deviation adaptes a devier ledit deuxieme faisceau (4 1 ) 
en direction de ladite premiere camera (20). 

35 13 - Procede de capture selon la revendication 11, caracterise en ce que 

lesdits moyens de deviation sont constitues par un prisme, un miroir ou tout type 
de systeme de diffraction, mobile en rotation dans ledit premier faisceau (4). 
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7 - Dispositif de capture selon la revendication 6, caracterise en ce qu'il 
comporte en outre un poste de visualisation (43) de ladite image (42), ledit poste 
de visualisation etant situe a proximite de moyens de commande (83) desdits 
moyens de selection. 

8 - Dispositif de capture selon la revendication 6, caracterise en ce qu'il 
comporte des moyens de traitement d'image de ladite image (42) adaptes a 
detecter un mouvement et/ou une variation de I'intensite lumineuse dans ladite 
.mage (42) et a commander lesdits moyens de selection en fonction du resultat 
de ladite detection. 

9 - Dispositif de capture selon I'une quelconque des revendications 1 a 8 
caracterise en ce que ledit systeme optique (1) et ladite premiere camera (10)' 
sont aptes a capturer lesdits premier et deuxieme faisceaux lumineux (4, 4') 
dans le domaine de I'infrarouge. 

10 - Procede de capture d'une image (42) acquise par un systeme optique 
(1) grand champ foumissant un premier faisceau lumineux (4), caracterise en ce 
qu'il comporte : 

- une etape (E40, E50, E60, E70) de selection d'un deuxieme faisceau 
lumineux (4"), a partir dudit premier faisceau (4), le deuxieme faisceau (4') 
correspondant a un champ reduit dudit grand champ et etant represents d'une 
region d'interet (52) quelconque de ladite image (42) ; et 

- une etape (E80) de capture dudit deuxieme faisceau (4 1 ) avec une 
premiere-eamera-(20): 

11 - Procede de capture selon la revendication 10, caracterise en ce que 
lad,te premiere camera (20) etant mobile, on positionne (E50), au cours de ladite 
etape de selection (E50, E70), ladite premiere camera (20), dans une position 
(6x, 9y) telle qu'elle recoit ledit deuxieme faisceau (4'). 

12 - Procede de capture selon la revendication 10, caracterise en ce que 
lad,te premiere camera (20) etant fixe, on utilise, au cours de ladite Stape de 
select.cn, des moyens de deviation adaptes a devier ledit deuxieme faisceau (4') 
en direction de ladite premiere camera (20). 

13 - Procede de capture selon la revendication 12, caracterise en ce 
qu'au cours de ladite etape de selection, on utilise des moyens de deviation 
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14 - Procede de capture selon Tune quelconque des revendications 10 a 
12, caracterise en ce qu'il comporte une etape (E100) de reglage d'un zoom 
optique de la premiere camera (20), permettant de definir I'etendue angulaire de 
ladite region d'interet (52) 

15 - Procede de capture selon I'une quelconque des revendications 10 a 
14, caracterise en ce qu'il comporte en outre : 

- une etape (E10) de duplication dudit premier faisceau lumineux (4) en 
un premier faisceau duplique (6) ; et 

- une etape (E20) de capture de I'integralite dudit premier faisceau 
duplique (6) avec une deuxieme camera (10). 

16 - Procede de capture selon la revendication 15, caracterise en ce qu'il 
comporte une etape (E30) de visualisation de ladite image (42) a partir d'un 
poste de visualisation (42), ladite etape de selection du deuxieme faisceau 
lumineux (4') etant pilotee a partir dudit poste de visualisation (43). 

17 - Procede de capture selon la revendication 15, caracterise eh ce qu'il 
comporte une etape de traitement d'image de ladite image (42) adaptee a 
detecter un mouvement et/ou une variation de I'intensite lumineuse dans ladite 
image (42) et a permettre ladite etape de selection en fonction du Vesultat de 
ladite detection. 

18 - Systeme de capture d'une image couvrant un espace a 360°, 
caracterise en ce qu'il comporte deux dispositifs de capture (A, A') conformes a 
I'une quelconque des revendications 1 a 9 agences tete beche, les sy'stemes 
optiques de ces systemes de capture (A, A') etant aptes a couvrir au moins un 
demi-espace. 
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constitues par un prisme, un miroir ou tout type de systeme de diffraction, mobile 
en rotation dans ledit premier faisceau (4). 

1 4 - Procede de capture selon Tune quelconque des revendications 10 a 
12, caracterise en ce qu'il comporte une etape (E100) de reglage d'un zoom 
optique de la premiere camera (20), permettant de definir I'etendue angulaire de 
ladite region d'interet (52) 

15 - Procede de capture selon Tune quelconque des revendications 10 a 
14, caracterise en ce qu'il comporte en outre : 

- une etape (E10) de duplication dudit premier faisceau lumineux (4) en 
un premier faisceau duplique (6) ; et 

- une etape (E20) de capture de I'integralite dudit premier faisceau 
duplique (6) avec une deuxieme camera (10). 

16 - Procede de capture selon la revendication 15, caracterise en ce qu'il 
comporte une etape (E30) de visualisation de ladite image (42) a partir d'un 
poste de visualisation (42), ladite etape de selection du deuxieme faisceau 
lumineux (4') etant pilotee a partir dudit poste de visualisation (43). 

17- Procede de capture selon la revendication 15, caracterise en ce qu'il 
comporte une etape de traitement d'image de ladite image (42) adaptee a 
detecter un mouvement et/ou une variation de I'intensite lumineuse dans ladite 
image (42) et a permettre ladite etape de selection en fonction du resultat de 
ladite detection. 

1-8 — -Systeme-de-eapture-diune-image- ^euvrant— un-espaGe-a -360-V 

caracterise en ce qu'il comporte deux dispositifs de capture conformes a I'une 
quelconque des revendications 1 a 9 agences tete beche et dans lesquels ledit 
systeme optique (1) est apte a couvrir un demi-espace. 
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